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Pruf ungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 

@ Rohrbiegevorrichtung 

Eine Rohrbiegevorrichtung mit emem Haltemechanismus 
(1). mit derh ein Rohr torsionsmaflig verdreht werden kann, 
mit emem Biegemechanismus (4). der eine Biegeform (2) und 
eine Befestigungsform, und mit einem Druckmechanismus 
(7), der eine bewegbare Druckform (6) aufweist Zwei Sa.tze 
der drei Mechanismen (1. 4, 7) sind dergestalt angeordnet, 
dafl zwei zu biegende Rohre parallel zueinander gebogen 
werden kdnnen. Es sind ah etner einzigen Einheit jeweils ein 
Vorschubmechanismus (8) zum Zufuhren von Rohren fur den 
Haltemechanismus (1) in der Rohrlangsnchtung und ein, 
Antnebsmechanismus (9) zum gleichzeitigen Drehen der 
Biegeform (2) und der Befestigungsform (3) angeordnet 
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ROHRBIEGEVORRICHTUNG 



ansprOche 



0 



Rohrbiegevorrichtung mit einem Haltemechanismus (1) 'zum 
Festhalten eines Bereichs eines Rohrs (a) urn das Rohr 
; torsionsmaflig beim Festhalten zu verdrehen, einon HiW.o- 
mechanismus (4) m L <. .iinor Biegeform (2) und einer Bc- 
festigungsform (3) ; die- ssusaramen mit dem Biegebereich 
des Rohrs (8), welches an dessen beiden Seiten mitte'js? 
der Formen (2, 3) gehaten wird, gedreht werden, wob'ei die 
Befestigungsform (3) auf die Biegeform (2) zu und von 
dieser weg bewegbar ist, und mit einem Druckmechanismus 
(7) der eine bewegbare Druckform (6) zum Pressen eines 
Bereichs des Rohrs (a) aufweist, der benachbart zu den. 
Biegebereich ist und von dessen Unterseite auf die Form 
(2) hingerichtet sowie zur Bewegung in der Rohrbiege- 
richlung auagologt ist, wenn der Uiegemechanismus (fl) 
einen Drehbiegevorgang durchftihrt, d a d u r c h 
gekennzeichnet^ dafl zwei Satze der drei 
Mechanismen (1, 4, 7) mit einem geeigneten Zwi schenraum 
zwischen sich so angeordnet sind, daB die zu biegenden 
Rohre (o) zumindest im wosentlichen parallel zueinander 
angeordnet sind, und daB jeweils ein ZufUhr- bzw. Vor- 
schubmechanismus (8) zum ZufUhren des Haltemechanismus 
(1) in der Langserstreckung des Rohrs als Einzelaus- 
biidung und ein An triebsmechanismus (9) zum geme i nsumon 
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Drehen der Drehformen (2) und der Bef estigungs- 
formen (3) des Biegemechanismus (4) vorgesehen ist. 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch g e - 
kennzeichnet, dafl der Zuf lihrmechanis- 
mus (8) ein Motor (14)^ eine darait trieblich in Ver- 
bindung stehende Gewindewelle (15), eine gewinde- 
maflig mit der Gewindewelle (15) in Verbindung stehen- 
des mutternfdrmiges Teil (16) und ein dieses Teil (16) 
umfassendes Rahmenteil (17) aufweist. 
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Die Erfindung betrifft eine Rohrbiegevorr ichtung gemaH 
dem Oberbegriff des Hauptanspruchs f insbesondere fUr 
Metallrohre, die in Kraf tf ahrzeugauspuf f anlagen , in 
Motorradrahmen , Regalrohrrahmen usw, Einsatz finden konncn. 

Herkommliche Biegevorrichtungen der gattungsgemaBen Art 
weisen nur einen Satz eines Haltemechanismus, Biege- 
mechanismus und PreBmechanismus auf. Es ist deshalb er- 
forderlich, eine Vielzahl solcher Biegevorrichtungen zur 5 
Herstellung einer groBen Menge von Produkten derselben Art 
hcrzus be 1 I en . Iliordurch wcrdon die Koulon dor Vor r i clH.tuu* 
erhoht und aufierdem ist ein groBer Platzbedarf der Anlage 
erf orderlich. 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine Rohrbiege- 
vorrichtung nach dem Oberbegriff des Hauptanspruchs so aus- 
zubilden, daB zwei Rohre zur gleichen Zeit mit hohem Wirkung 
grad und Effizienz hergestellt werden konnen. 

Diese Aufgabe wird erf indungsgemaB durch den Gegenstand 
des Anspruchs 1 gelost. GemaB der Rohrb i e#e vorr i ch tuna 
nach voriiegender Erfindung werden die beiden Satze von 
Mechanismen gleichzeitig betatigt, wodurch zwei Rohre gleich 
zeitig gebogen werden konnen. Verglichen mit einer her- 
kommLichen Rohrbiegevorr ichtung kann die Produktionsef f i- 
zienz nach Lehre voriiegender Erfindung verdoppelt werden, 
wodurch die Produktivi tat groBer wird und zugleich die 
Herstellungskosten gesenkt werden konnen. 



GemaB voriiegender Erfindung 
mus fur den Haltemechanismus 



werden der Zuf Uhrun/'smoohnn i j;- 
und die Drehantriebsein- 
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richtung fUr den Biegemechanismus jeweils in einer einzigen 
Einheit ausgebildet und gemeinsam fUr die beiden SStze von 
Mechanismen verwendet. Die gesamte Biegevorrichtung kanrt 

» 

deshalb mit kleineren Abmessungen und geringeren Kosten 
hergestellt werden, verglichen rait einer Anordnung, bei der 
ein Zuf Uhrungsmechanismus und ein Antriebsmechanismus flir 
jeden Satz von Mechanismen vorgesehen ist. Wa'hrend die 
Produktivi tat ira wesentlichen jener entspricht, die mit einer 
Vorrichtung erhalten werden kann, bei der zwei Biegevor— 
richtungen verwendet werden, sind die Kosten der Vor- 
richtung und erf orderliche Einbauraum demgegenuber : betracht- 
iich verringert. 

(JcMiiuli vorliegondcr Erfindung sind die Hai teraechanismen , 
die die f es tgehal tenen Rohre torsionsmaflig verdrehen kbnnen, 
!io ausgebildet, dafl sie unabhangig voneinander betrieben 
werden konnen. Es ist deshalb moglich, in geeigneter Weise 
die Torsionsrichtung in jedem Satz von Mechanismen : auszu- 
wtihlen, wobei in vortei lhaf ter Weise neben den gebogenen 
Rohren der einen Art solche Rohre zugleich mit hohem Wirkungs - 
grad hergestellt werden, die in verschiedenen Richtungen, 
beispielsweise fUr Motorr adrohrrahmen gebogen sind. 

Nneh fo I ftniul wird d i o KrTi nrlun/', unl.or Hox.ugnahmoj nuC di o 
Zeichnung naher erlautert, in der eine bevorzugte Aus- 
f Uhrungs f orm dor Erfindung dargestellt ist. Es zeigt: 

Figur 1 eine erste Ausf Uhrungsf orm einer Rohrbiege- 
vorrichtung, in teilweise ausgebrochener 
iSei tenansicht ; 



l)ipl.-Ing. Otto Mugcl, Dipl.-Ing. Manfred Sager, Palcntanwullc, Cosimastr. 81, D-8 Munchcn 81 
CHIYODA KOGYO CO., Ltd. - 6 - 



Der Biegemechanismus 4 weist Biegeformen 2 und Bef estigungs- 
formen 3 auf, durch welche die Biegebereiche der Rohre a 
sicher an dessen beiden Seiten gehalten werden kann. Die 
Biegeformen 2 sind entfernbar angebracht, wShrend die 
Bef estigungsformen 3 so ausgebildet sind, dafl sie auf die 
Biegeformen 2 und von diesen durch einen gemeinsamen 
Zylinder 10 und Verkettungsmechanismen 18 weg bewegt 
werden konnen, 

Zwischen den Biegeformen 2 ist ein hydraulischer Dreh- 
zylinder 9 als ein Beispiel einer Antriebsvorrichtung an- 
geordnet, urn die Biegeformen 2, die Bef estigungsformen 3 
und den gemeinsamen Zylinder 10 sowohl zu drehen als auch 
anzuLreiben . 

Druckmechanismen 7 weisen bewegbare Druckformen 6 zum 
Ausiiben von Druck auf solche Bereiche der Rohre a r auf, die 
benachbart zu deren Biegebereichen von deren Unterseiten 
auf die Biegeformen 2 sind und langs FUhrungsschienen 11 
in der Drehbiegerichtung bewegt werden konnen, wenn die 
Biegemechanismen 4 einen Biegevorgang ausfiihren. Die 
Druckmechanismen 7 weisen hydraulische Zylinder 12, um die 
beweglichen Druckformen 6 auf die Biegeformen 2 hin- una 
von <iio:;c.Mi wc'ij */u bowoccn, 

Um die Zylinder 12 und die bewegbaren PreBformen 6 in deren 
Ausgangspositionen zuriick zu stellen, die den Biegemechanis - 
men 4 gefolgt sind und auf diese wahrend deren Drehbiege- 
bcLriubu hLnxubcwcgt worden sind, ist ein Zusa Lzzy 1 inder 13 
zum Zurlicks tellen der Teile in deren Ausgangsstellungen vor- 
ll o a v h u n • 

Kin povoru icrbarcr Motor 14 ist an dem Kahinen b an dessen 
Knde gegenUber den Biegemechanismen 4 montiert. Ein be- 
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Figur 2 die Ausf Uhrungsf orm gemaB Figur 1 in teil- 

weise ausgebrochener Druntersicht ; 

Figur 3 die Rbhrbiegevorrichtung gemaB Figur 1 in 

Seitenansicht der Hauptteile und groBerem 
Maflstab und 

Figur 4 die Hauptteile der Rohrbiegevorrich tung gemaB 

Figur 1 in Draufsicht und groflercm MafisUab. 

In den Figuren 1 und 2 sind Haltemechanismen 1 zum Halten 
vonTeilen s tangenf ormiger WerkstUcke oder Rohre mit einem 
geeigneten Abstand zwischen ihnen dergestalt angeordnet; 
daB zwei Rohre a, die durch die Haltemechanismen 1 in 
paralleler oder in wesentlich paralleler Ausrichtung zu- 
uinundor boziiglich der Ax ial rich bung der Kohre gehal ton 
werden. Die Haltemechanismen 1 sind hin- und herbeweglich 
in der Axialrichtung des Rohrs L&ngsschienen 5R in einem 
Rahmen 5 gehalten. Die Haltemechanismen 1 haben Torsions- 
mechanismen (deren Aufbau an sich bekannt ist) , mit deneri 
die Rohro in der Uicgephase vcrlinderl werden konnou , i n 
dem die Rohreinstel 1 winkel in der linken und rechten 
Richtung durchlaufen werden, wobei die Rohre durch ein 
Spannklauenf utter 1A gehalten werden. 
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wegliches Rahmenteil 17 weist ein mutterf orraiges Tei I 10 
auf, das gewindemaflig an einer Gewindewelle 16 gefuhrt ist, 
die mit dem Motor 14 in Verbindung steht. Die Gewindevcr- 
bindung des Teils 16 ist dergestalt, daft es nur in dor 
Langsrich tung des Rahmens durch Drehung der Gewindewol io J 
hin- und herbewegbar ist. Die Haltemechanismen 1 sind an 
dem beweglichen Rahmen 17 an dessen beiden Querseiten fesb- 
gelegt. Auf diese Weise bilden der Motor 14, die Gewinde- 
welle 15, das Teil 16 und der Rahmenteil 17 einen ein/.igen 
Antriebszuf uhrmechanismus 8 zum Zuflihren des Hal temechani s- 
mus 1 in der axialen Rohrrichtung gemafl den jeweiligen Rohr- 
biegeschritten . 

Es konnen nicht nur Rohre, sondcrn auch Teste Stangcn, 
Stahlstangen oder Verstarkungss tangen mit der vorliegenden 
Biegevorrichtung verwendet werden, Ebenso kann als Mechanis- 
inus a ein Kettenan triebe's.uf Uhrmechanismus eingesetzt werden. 
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